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第 一 阶 段 为 智 能 控 制 的 萌 芽 阶 段
( &%!) 年以前 *




年以前，英国数学家图灵 (,- .- /01234 * 为
现代人工智能作了大量开拓性的贡献。"#









世纪 5# 年 代后 ，又 出现 了 “大 系 统理
论”。但是，由于这种理论解决实际问题的
能力更弱，很快被人们放到了一边。
第 二 阶 段 为 智 能 控 制 的 发 展 初 期













&%!) 年 ， 美 国 普 渡 大 学 的 傅 京 孙






:9? 和 .93:9; 首 次 使 用 了 “ 智 能 控 制












汽机控制， 开创了模糊 控制的新方 向；








期 ( &%D# + &%%& 年 *





同 时 ，E=FG29;: 提 出 的 E=FG29;: 网 络 及
H0C9;IB1/ 提出的 JK 算法为一直处于低
潮的人工神经网络的研究注入了新的活











阶段 ( &%%" 年至今 *
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5 ’ 6 产生式控制系统。产生式规则







































机器人选择合适的动作 & ; (；将强化学习
和 <=> 思维状态模型相结合+ 形成针对多


























许 智 能 控 制 被 成 功 地 运 用 到 更 多 的 领
域。
